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Zásady pro vypracování:
1) Analyzujte současnou nabídku periferních zařízení robotů pro uchopování, principy zařízení pro
uchopování a manipulaci a požadavky na zařízení na pracovištích s možnou spoluprací robotu a člověka.
2) Na základě této analýzy sestavte podrobný požadavkový list.
3) Navrhněte varianty řešení možných koncepcí efektoru. Vyberte optimální variantu.
4) Vybranou variantu detailně rozpracujte, doložte potřebnými výpočty a výkresovou dokumentací v
rozsahu dle dohody s vedoucím práce.
5) Vypracujte technickou zprávu s hodnocením dosažených výsledků v závěru.
6) Práci též doložte v elektronické podobě ve formátu editoru MSWORD, PDF a konstrukční řešení v CAD
systému (dle pokynů vedoucího práce).
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